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In this work we aim to introduce the multi agent robotic systems (MARS) to 
make a good understanding of how it works. In continue, most of the control 
algorithm like behavior based, leader follower, and virtual structure, artificial 
potential based control and many more methods have been covered. The control 
procedure of multi agent robotic is generally divided into two basic parts. First is the 
path trajectory and the second part is switching between the formations. Summation 
of these two commands will be injected to the robots actuators. In the third chapter 
the two main methods, Behavior-Based and Leader-Follower method is surveyed in 
detail to investigate the parameters that can affect the formation of the group. 
Basically, in the behavior based control algorithm each robot acts regardless of the 
group decision, which is not suitable for our goal, so we focus on the other method-
leader follower- to catch the result. A method for switching strategy is mentioned at 
the end of chapter three that is combination of leader follower strategy with matrix 
based control algorithm to make the better switching controller when the group of 
robot is facing with the an obstacle. The controller deals with the information coming 
from the sensorial reading. In the case that the group is facing with an external 
object, the controller checks the feasibility of the formation patterns to choose one of 
them as the new formation. Mean Task Allocation is used in utilization function to 
represents the new formations of robots location in matrix form. In continue, there is 
a cost function to optimize the selection of new formation. The proposed algorithm 
has been verified using MATLAB Simulation and the results are satisfactory. 
 
 









Dalam karya ini kita bertujuan untuk memperkenalkan ejen pelbagai 
sistemrobotik (MARS) untuk membuat pemahaman yang baik mengenai bagaimana 
ia berfungsi. Dalam terus, kebanyakan algoritma kawalan seperti tingkah 
lakuberasaskan, pemimpin, pengikut dan struktur maya, kawalan berasaskan 
potensitiruan dan banyak lagi kaedah yang telah dilindungi. Prosedur kawalan 
pelbagaiejen robotic secara amnya dibahagikan kepada dua bahagian asas. 
Pertamatrajektori jalan dan bahagian kedua ialah beralih antara formasi-formasi. 
Penjumlahan daripada kedua-dua perintah akan disuntik kepada penggerakrobot. 
Dalam bab ketiga kedua-dua kaedah utama, Berasaskan Kelakuan danPemimpin-
Pengikut kaedah yang dikaji secara terperinci untuk menyiasatparameter yang boleh 
memberi kesan kepada pembentukan kumpulan. Pada asasnya, dalam algoritma 
kawalan tingkah laku berasaskan robot masing-masingbertindak tanpa mengira 
keputusan kumpulan, yang tidak sesuai untuk matlamat kita, jadi kita memberi 
tumpuan kepada pengikut-lain pemimpin kaedahmenangkap hasil. Satu kaedah bagi 
menukar strategi yang disebut pada akhirbab tiga yang merupakan gabungan strategi 
pengikut pemimpin denganalgoritma kawalan matriks berasaskan untuk membuat 
pensuisan pengawal yanglebih baik apabila kumpulan robot yang dihadapi dengan 
halangan itu. Pengawaltawaran dengan maklumat yang datang dari bacaan sensorial. 
Dalam halbahawa kumpulan yang dihadapi dengan objek luar, pengawal 
memeriksakemungkinan corak pembentukan untuk memilih salah seorang daripada 
merekasebagai pembentukan baru. Min Peruntukan Petugas digunakan dalam 
fungsipenggunaan untuk mewakili bentuk baru lokasi robot dalam bentuk matriks. 
Dalam terus, terdapat satu fungsi kos untuk mengoptimumkan 
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pemilihanpembentukan baru. Algoritma yang dicadangkan telah disahkan 
menggunakanSimulasi MATLAB dan keputusan yang memuaskan. 
 
 
